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 要  旨 
 人の生活支援を行うサービスロボットを実現するにあたり，生活環境に存在する家具等の物体
の位置，姿勢，種類を正確に把握する事は必要不可欠である．しかし，家にある椅子等の家具は
頻繁に位置が変わるため，移動する度に計測を行う必要がある．観測を行うセンサとして従来は
LRF やカメラ等のセンサが用いられる事が多いが，生活環境内は様々な物が散在しているため，
正確に環境を把握する事が困難である．そこで，無線通信を利用して非接触で物体の識別と存在
の有無を知ることのできる RFID(Radio Frequency Identification)に着目し，屋内物体の位置認
識を行った． 
本研究では， タグを貼り付けた物体の存在環境下において，RFID を用いて誤差 10-20cm 程
度の精度の良いタグ位置推定を行い，移動ロボットのナビゲーションをする事を目的とした．
RFID はアンテナ前方円直径 2m 程度の広い検出領域にタグがあるか無いかを出力するのみなの
で，一度の検出結果でタグの位置を把握する事は困難である．そこで，ロボットが移動しながら
得られた複数回の検出結果を用いる事で，精度良くタグ位置推定を行おうと考えた．今回，ベイ
ズ理論に基づく確率推定手法に着目し，ロボットの移動範囲を 10cm 間隔の確率グリッドマップ
として定義した．そして，マップ内の異なる位置で得られた検出/未検出の結果を用いて逐次ベイ
ズの定理を計算する事で，タグ存在確率の高い範囲を特定する手法を考案した．同様に，ロボッ
トが物体に衝突しないように 10cm 程の至近距離を通って回避し，目的地に向かう移動アルゴリ
ズムを考案した．実際に手法を適用するために，アンテナ中心からのタグ検出確率を表すセンサ
モデルを作成し，それを用いてシミュレーションと実機の両方でナビゲーション実験を行う事で，
手法の検証を行った．その結果，シミュレーション，実機の両方でタグ位置推定誤差を 0-20cm
に抑えることができ，タグを貼り付けた物体を回避して目的地に到達する事ができた．以上の事
から，提案した手法の有用性を示した． 
 
